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راهنمای بکارگيری
  LS-iE5اينورتر



                    

  مقدمه
از.  کيلووات توليد می گردد0.4 کيلووات تا0.1 توان بينه در محدودLS iE5اينورتر

200اينورتر با برق ورودی تکفاز. ، دو مدل از اين اينورتر وجود داردلحاظ برق ورودی
  .    ولت200 و اينورتر با برق سه فاز  ولت

  



                    

 يک خروجی ,يک ورودی آنالوگ , p5 تاp1 دارای پنج ورودی ديجيتالiE5 راينورت
  . رله ای و يک خروجی آنالوگ می باشد

  



                    

 با منبع تغذيهNPN وPNPمدار شکل زير اتصال ورودی های ديجيتال در دو حالت
  . خارجی و بدون آن را نشان می دهد

  

  

  

  



                    

  
  



                    

  
  

Keypad  
 ,  شش عدد کليد ,  چهار رقمیLED ه برروی اين درايو دارای يک صفحکی پد موجود

  . يک پتانسيتومتر و چهار عدد چراغ کوچک می باشد

  

 برای فرمان حرکت و توقف به درايو از طريق صفحه کليد بکارstop وRunکليدهای
  .  همچنين برای ری ست نمودن فالتها استفاده می گرددstopکليد. می رود

برایSHIFTاز کليد.  استPG وDRVدرايو در کل دارای دو گروه پارامتریاين
جابه جا شدن بين اين دو گروه از پارامترها و همچنين برای حرکت دادن کرسر به طرف 

  . چپ استفاده می گردد

  .  نمودن  تغييرات بکار می رودsave برای ورود به پارامتر و برایFuNCکليد



                    

  

و پايين نيز برای حرکت بين پارامترهای هرگروه و همچنين برایکليدهای جهت بالا
شکل زير نمايی کلی از دو. افزايش و کاهش مقدار داخلی پارامتر بکار گرفته می شود

  .  را نشان می دهدPG وDRVگروه پارامتری

  

ز قرار دارد و ساير پارامترهای درايو نيDRVپارامترهای اوليه و اصلی درايو در گروه
  .  جای گرفته استPGدر گروه



                    

  

  

  بازگشت به تنظيمات کارخانه
می توان تمامی پارامترها يا بخشی از پارامترهای درايو را بهP85با استفاده از پارامتر

  . مقدار کارخانه ای، تغيير داد

  

  . اين پارامتر در حالت عادی بر روی صفر قرار دارد

 را فشار دهيد تمامی پارامترهایENTيد و کليد تنظيم کن1 را بررویP85اگر پارامتر

  . اين درايو به مقدار اوليه کارخانه بر می گردد

 قرار دهيد به ترتيب پارامترهای موجود در گروه3 و2 را بررویP85اما اگر

  .  به مقدار کارخانه تغيير خواهد کردPG وDRVهای

  

  

  



                    

  

  

  مرجع فرمان درايو
 قرار دارد می توان مرجع فرمانdriveکه در گروه پارامترهایdrvبا استفاده ار پارامتر

 .درايو را تعيين نمود

 تنظيم شده يعنی فرمان حرکت و توقف و چپگرد1 اين پارامتر بطور پيش فرض بر روی

  .  به درايو اعمال می گرددRX وFXراستگرد از طريق ترمينال های ورودی

 را فعال کنيد موتورRXدر جهت راستگرد و اگرفعال کنيد موتور   راFXاگر ورودی

  . بصورت چپگرد خواهد چرخيد

P1=FX         P2=PX

از طريق...   را بر روی صفر قرار دهيد فرمانهای حرکت و توقف وdrvاگر پارامتر  

  . امکان پذير خواهد شد, صفحه کليد



                    

  

  

  مرجع تعيين سرعت
شدباظيمن ت1 يا0 بررویFrqاگر پارامتر.  برای اين منظور بکار می رودFrqپارامتر

  . قابل تغيير می شود, سرعت از طريق صفحه کليد

  

 و يا يک پتانسيومتر خارجی کنترلAIاگر می خواهيد سرعت از طريق ورودی آنالوگ

  .  قرار دهيد2 را بررویFrqشود مقدار  

  Frqستفاده می کنيد مقدارچنانچه برای تغيير سرعت از پتانسيومتر موجود بر روی کی پد ا

  .  قرار دهيد3را

4 بررویFrq تغيير می کند مقدار پارامترRS485اگر هم سرعت از طريق ارتباط

  . تنظيم گردد

 را بر رویFrqبرای کنترل درايو از طريق کی پد می توان پارامترهمانگونه که ذکر شد

. وش تنظيم فرکانس توسط کی پد استتفاوت اين دو عدد در ر.  تنظيم نمود1اعداد صفر يا



                    

را بر روی صفر تنظيم کنيد توسط کليدهای سمت بالا و پايين می توانيد مقدارFrqاگر

save برای  func را افزايش و کاهش دهيد اما بايد از کليد0.00فرکانس در پارامتر

بالا سرعتجهت تنظيم شود فشار دادن کليد1 بر رویFrqاگر.شدن تغييرات استفاده کنيد

را افزايش می دهد و کليد سمت پايين سرعت را کاهش خواهد داد و نيازی به استفاده ازکليد 

funcنيست  .  

  

  

  

  

  

  

  

  



                    

  

  

  روش توقف موتور
پيش به طورp8پارامتر.  می توان نوع توقف موتور را مشخص نمودp8در پارامتر

 و شتاب منفیrampيعنی توقف براساس. بر روی صفر تنظم شده است, فرض

decelerationکه در پارامتر p7صورت خواهد گرفت تنظيم می گردد  .  

  

 1 بررویp8 به سيم پيچ موتور استفاده شود پارامترdcاگر برای ترمز از تزريق جريان

 free run to تنظيم کنيم نيز توقف به صورت2 را برررویp8چنانچه. تنظيم می گردد

stopی به محض اينکه درايو، فرمان توقف گرفت ارتباط خود را با موتور خواهد بود يعن

  . قطع می کند و موتور به صورت آزادانه به حرکت خود ادامه می دهد تا متوقف گردد

  

  

  



                    

  

  

  جهت چرخش موتور
  . استفاده نمودp5برای ايجاد محدوديت در جهت چرخش موتور می توان از پارامتر

  

رض برروی صفر قرار دارد يعنی چرخش محور موتور در به صورت پيش فp5پارامتر

  . هر دو جهت امکان پذير است

  .  باشد موتور فقط چپگرد می چرخدP5=1اگر

  .  باشد موتور فقط اجازه حرکت در جهت راستگرد داردP5=2اگر

در. محدوديت در جهت چرخش برای بارهايی مانند پمپ و فن حتما بايد در نظر گرفته شود

که کنترل درايو از طريق صفحه کی پد صورت می گيرد برای تغيير جهت گردشزمانی

 قرار دهيد راستگردF را بررویdrcاگر پارامتر.  استفاده کنيدdrcموتور بايد از پارامتر

  .  قرار دهيد موتور چپگرد خواهد چرخيدrو اگر بر روی

  



                    

  

  

  

  الگوی شتاب
 زمان افزايش سرعت و کاهش سرعت را الگوی تغيير سرعت درP7 وP6پارامترهای

. مشخص می کنند

  

 مدت زمان افزايش سرعت از صفر تا حداکثر سرعت و شتاب منفیACCشتاب مثبت

decمدت زمان کاهش سرعت از ماگزيمم خود تا صفر را مشخص می کند  .  

دار مقdEc و با تنظيم پارامترAcceleration مقدار شتاب مثبتACCبا تنظيم پارامتر

اما شتاب تغيير سرعت می تواند به.  تنظيم می گرددDecelerationشتاب منفی يا

 وp6توسط پارامترهای. باشد) S-curve( شکلsصورت خطی يا به صورت منحنی

p7می توان الگوی خطی يا الگوی S-curveرا برای شتاب تعريف نمود  .  

  .  استdec مربوط به شتاب منفیp7 و پارامترAcc مربوط به شتاب مثبتp6پارامتر



                    

 را بر روی صفر قرار دهيد شتاب مثبت و شتاب منفی بهp7 وp6اگر پارامترهای

  . انجام می شود) linear(صورت خطی

                          قرار دهيد تغييرات سرعت به صورت1 را بر رویp7 وp6اگرهم پارامترهای  

S-curveود خواهد ب .  

  

  

  

  

  

  



                    

  

  v/fمنحنی
 را به دو صورت می توانيدv/fمنحنی.  تعيين می شودp22 در پارامترv/fالگوی منحنی

  .تعريف کنيد

  

 به صورتv/fپيش فرض برروی صفر قراردارد يعنی منحنی بصورتp22 پارامتر

  . خطی تعريف می گردد

 شکلuورت يک منحنی به صv/f قرار دهيد منحنی1 را مساویp22اگرهم مقدار

  . خواهد بود

می توان استفاده... مثل نوار نقاله وگشتاور ثابتاز منحنی خطی برای بارهای معمولی

  . نمود

  . مناسب استکه گشتاور متغير دارد شکل هم برای فن و پمپuمنحنی



                    

  

  

  

  

  

  

  

  



                    

  

  

  روش کنترلی درايو
  .يو را تعيين نمود می توان روش کنترلی دراP46با استفاده از پارامتر

  

 سادهV/f بطور پيش فرض برروی صفر قرار دارد يعنی کنترل به روشP46 پارامتر

يم کنيد کنترل به روش جبران لغزش و اگرظ تن1 را بر رویP46اگر. صورت می گيرد

P46قرار دهيم کنترل به روش2 را بر روی PIاين درايو به عنوان خواهد بود يعنی 

  . استفاده می گرددPIDيک کنترلر

  

  

  

  



                    

  

  

  

  پارامترهای موتور
  

  

جدول زير پارامترهای موتور را.  مربوط به موتور می باشدP44 تاP40پارامترهای

  .معرفی می نمايد

  پارامتر  توضيح  تنظيم گردد
از روی پلاک

  موتور
kw(  P40(توان نامی موتور

از روی پلاک
موتور

  P41  تعداد قطبهای سيم پيچی موتور

از روی پلاک
موتور

  Hz(  P42(مقدار لغزش موتور در بار نامی

از روی پلاک
موتور

  A(  P43(جريان نامی موتور

از روی پلاک
موتور

  P44  جريان بار کامل% 30= جريان بی باری موتور

  

  . تنظيم می گرددigbt نيز فرکانس کرير مربوط به کليد زنیP45در  پارامتر



                    

به اين صورت است که ابتدا سرعت نامی موتور را از رویP42ترمحاسبه مقدار پارام

  پلاک موتور بدست می آوريم

  )1470rpmبطور مثال(

4 هرتز و تعداد قطب های سيم پيچی50اين بدين معنی است که اگر فرکانس نامی موتور

  . دور بر دقيقه است1500عدد باشد سرعت سنکرون

1500-1470= 30

  .اختلاف بين اين دو سرعت را بر سرعت سنکرون تقسيم کنيد

30/1500 = 0.02

   هرتز4.3 ضرب کنيد می شود50و در

P42= 4.3 Hz

  

  

  

  



                    

  

  

  

  

  

  تنظيمات مربوط به ورودی آنالوگ
P65 تا P60 پارامترهای مربوط به ورودی آنالوگ وP59 تاP55پارامترهای

  .روی کی پد استتنظيم عملکرد پتانسيومترمربوط به



                    

  

با يک عدد ديپ سوئيچ که.  می تواند به دو صورت ولتاژ يا جريان باشدAIورودی آنالوگ

  .روی برد کنترلی قرار دارد می توان نوع ورودی را ولتاژ يا جريان قرار داد

  



                    

  

  

  

  

  ورودی های ديجيتال
 تاP66مترهای را می توانيد با استفاده از پاراP5 تاP1عملکرد ورودی های ديجيتال

P70همچنين وضعيت ورودی ديجيتال.  تعيين نماييدp1تا p5را می توانيد در پارامتر 

p71مشاهده نماييد  .  



                    

  



                    

اعداد بين صفر.  را نشان می دهدp70تا p66 تنظيمات مربوط به پارامترهای بالاجدول

  . ملکرد خاصی دارد را می توانيد برای پارامترهای فوق تنظيم کنيد که هر کدام ع24تا

  

  

  

  

  

  

  

  



                    

  

  خروجی آنالوگ
  .   برای تنظيم خروجی آنالوگ به کار می رودP74 وP73پارامترهای

  

 متغيری که قرار است توسط خروجی آنالوگ نشان داده شود مشخصP73توسط پارامتر

يعنی اينکه فرکانس.  بر روی صفر قرار داردP73به طور پيش فرض پارامتر. می گردد

  .  ولت آنالوگ نشان خواهد داد10جی درايو را  از صفر تا حداکثر بين صفر تاخرو

  

  

  



                    

  

  خروجی رله ای
جدول زير نيز.  می توان عملکرد رله ی خروجی را تنظيم نمودP77با استفاده از پارامتر

  .  را نشان می دهدP77اعداد مربوط به تنظيم پارامتر

  

و هر کدام عملکرد.  تنظيم کنيدP77ر پارامتر را می توانيد د17اعداد بين صفر تا

  . متفاوتی دارد



                    

رله خروجی,  تنظيم شده که در زمان وقوع فالت17اين پارامتر بطور پيش فرض برروی

  . درايو عمل می کند

  

  

  

  

  

  

  

  



                    

  

  

  پارامترهای حفاظتی
  .  از پارامترهای حفاظتی درايو را معرفی می نمايدیجدول زير تعداد

  پارامتر  ضيحتو  پيش فرض
P24  فعال يا غيرفعال نمودن حفاظت اضافه بار1= فعال

  P25  )بر اساس جريان موتور(اضافه بار مجاز درايو% %180
60 secمدت زمان تاخير در اعلام خطای اضافه بار  P26  
stallفعال يا غيرفعال نمودن حفاظت درايو در برابر خطای0= غيرفعال

ت، کاهش سرعت و در حالت کاردر زمانهای افزايش سرع
  عادی

P27  

  stallP28جريان برای حفاظت% %150
  

  

  

  

  

  



                    

  

  

  

  پارامترهای نمايش
 وCUrرا می توانيد در پارامترهای... مقادير متغيرهای جريان و ولتاژ و سرعت موتور و

dcLو VOLو rpmمشاهده نماييد  .  

کانس و جريان و وضعيت درايو درفر,  می توانيد نوع فالتnonهمچنين در پارامتر

  . لحظه قبل از وقوع فالت را مشاهده کنيد

.  جستجو کنيدp3 وp2 وp1آخرين سه فالت اتفاق افتاده برای درايو را در پارامترهای

  .  قرار داردp1آخرين فالت درايو همواره در

  .  می توانيد تاريخچه فالتها را پاک کنيدp4توسط پارامتر

  .  نشان داده می شودp71ی های ديجيتال نيز در پارامتروضعيت ورود

  

  

  



                    

  

  

  

  1مثال
          در اين مثال فرمان حرکت و توقف و جهت چرخش از طريق صفحه کی پد اعمال

. کنترل سرعت نيز توسط کليدهای روی کی پد انجام می شود. می گردد

  

  ت چپگرد و راستگرد  جه است و چرخش در هر دوfree run to stopتوقف به صورت

  . مجاز است, 



                    

s-curve ساده باشد شتاب به صورتv/f خطی و نوع کنترل نيز روشv/fمنحنی

  . صورت گيرد

اگر اين پارامتر را بر روی.  استفاده کنيدdrcبرای تغيير جهت چرخش موتور از پارامتر
Fتنظيم کنيد راستگرد و اگر بر روی rرخيد تنظيم کنيد چپگرد خواهد چ.  

  پارامتر  توضيح  تنظيم گردد
6 secمدت زمان افزايش سرعت از صفر تا حداکثر)Acc(  Acc

0= keypadاز طريق کليدهای کی پد= مرجع فرمان درايو  drv  
1= digitalاز طريق کليدهای کی پد= مرجع تعيين سرعت  Frq  
0= F/Rچرخش از هر دو جهت مجاز= جهت چرخش موتور  P5  

1= S-curveالگوی تغيير سرعت در زمانAccelerationP6
2= freeروش توقف موتور =free run to stopP8
50 Hzحداکثر فرکانس خروجی درايو  P16
50 Hzفرکانس نامی موتور= فرکانس پايه  P17

linearP22خطی = V/fالگوی منحنی0
24P  فعال نمودن حفاظت اضافه بار1= فعال

25P  ثر مقدار مجاز اضافه بارحداک% %120
 sec1026  مدت زمان تاخير در اعلام خطای اضافه بارP

از روی پلاک
موتور

kw(  P40(توان نامی موتور

از روی پلاک
موتور

P41  تعداد قطبهای سيم پيچ موتور

از روی پلاک
موتور

Hz(  P42(مقدار لغزش موتور در بار نامی

از روی پلاک
موتور

A(  P43(امی موتورجريان ن

از روی پلاک
موتور

P44   جريان نامی30= %جريان بی باری موتور

5 kHzفرکانس سوئيچينگigbtP45
0= V/fروش= روش کنترلی درايوV/fساده   P46

17= faultتعيين عملکرد رله خروجی =faultP77
  



                    

  

  

  

  

  2مثال
غيير سرعت توسط پتانسيومترفرمان حرکت و توقف و جهت چرخش از طريق کی پد و ت

. روی کی پد صورت گيرد

  

برای.  باشدs-curve و منحنی تغيير سرعت نيز به صورتrampتوقف به صورت

  .  استفاده کنيدdrive در گروه پارامترهایdrcتغيير جهت چرخش موتور از پارامتر



                    

  پارامتر  توضيح  تنظيم گردد
10 secا ماگريمممدت زمان افزايش سرعت از صفر ت  Acc
12 secمدت زمان کاهش سرعت از ماگزيمم تا صفر  dec  

0= keypadکليدهای روی کی پد= مرجع فرمان درايو  drv  
  Frq   کيپدپتانسيومتر= مرجع تغيير سرعت3= پتانسيومتر

0= F/Rدر هر دو جهت مجاز است= جهت چرخش موتور.P5
1= S-curveالگوی تغيير سرعتAccelerationP6
1= S-curveالگوی شتاب منفیDecelerationP7
0= Rampرمپ= روش توقف موتور)Ramp(  P8

50 Hzحداکثر فرکانس خروجی درايوP16
50 Hzفرکانس نامی موتور= فرکانس مبنا  P17

0= Linearالگوی منحنیV/f = V/fساده خطی   P22
از روی پلاک

موتور
kw(  P40(توان نامی موتور

از روی پلاک
موتور

P41  تعداد قطبهای سيم پيچ موتور

از روی پلاک
موتور

Hz(  P42(لغزش موتور در بار نامی

از روی پلاک
موتور

A(  P43(جراين نامی موتور

از روی پلاک
موتور

P44   جريان نامی30= %جريان بی باری موتور

5 kHzفرکانس کرير  P45
0= V/fروش کنترلی درايو =V/fساده   P46

17= faultتعيين عملکرد رله خروجی =faultP77
  

رونکبايد مقدار سرعت آسن.  وارد می گرددp42برای محاسبه مقدار لغزش که در پارامتر

سپس مقدار بدست آمده را تقسيم بر سرعت سنکرون. را از مقدار سرعت سنکرون کم کنيد

  .  ضرب کنيد50کنيد و در

  



                    

  

  

3مثال
 وp2 وp1ی حرکت و توقف و جهت چرخش از طريق ورودی های ديجيتالفرمان ها

. ورت گيردصVIتغيير سرعت نيز از طريق ورودی آنالوگ

  

v/fمنحنی شتاب به صورت خطی و الگوی.  باشدfree run to stopتوقف به صورت

  . نيز به صورت خطی ساده تعريف گردد



                    

runرله خروجی برای نشان دادن حالت. د ساده باشv/fروش کنترلی درايو نيز روش

  . استفاده گردد

  پارامتر  توضيح  تنظيم گردد
10 secمدت زمان افزايش سرعتAccelerationAcc

  drv  ترمينالهای ديجيتال= مرجع فرمان درايو1
  AIFrqورودی آنالوگ= مرجع تغيير فرکانس2
free run to stopP8= روش توقف موتور2

50 Hzداکثر فرکانس خروجی درايوحP16
50 Hzفرکانس نامی موتور= فرکانس مبناP17

از روی پلاک
موتور

kw(  P40(توان نامی موتور

از روی پلاک
موتور

P41  تعداد قطبهای سيم پيچی موتور

از روی پلاک
موتور

Hz(  P42(در بار نامی) slip(مقدار لغزش موتور

از روی پلاک
موتور

A(  P43(امی موتورجريان ن

از روی پلاک
موتور

P44   جريان نامی30= %جريان بی باری موتور

12= Runدر حالت= عملکرد رله خروجیRunP77
  



                    

پيغامهای خطا


